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CI2 : Expérimenter et mesurer sur un système 
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TP de découverte.
[image: image2.png]



Application-mise en œuvre de savoirs/savoir-faire
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Recherche et validation de solutions.
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Evaluation.

	

	CAPACITES
Identifier et décrire la chaîne d’information et la chaîne d’énergie du système.

Générer un programme et l’implanter dans un système cible.

Mettre en œuvre un appareil de mesure.

Rechercher une information dans un dossier technique.


COMPETENCES ATTENDUES
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 A2 – Identifier les éléments transformés et les flux
	§1
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 C2 – Utilisation d’un appareil de mesure.
	§1
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 C2 – Mettre en œuvre un protocole expérimental
	§2


PROBLEMATIQUE

Commander le robot « Mr LineTiny » pour qu’il se déplace sur une ligne tracée au sol.

CONDITIONS DE DEROULEMENT DE L’ACTIVITE

	Phases de travail
	Objectif
	Activité

	1) Mise en situation
	Identifier les solutions constructives.
	Mettre en œuvre du robot. Compléter un schéma fonctionnel.

	2) Etude de la problématique
	Calculer et régler les paramètres de commande nécessaires à la correction de la trajectoire du robot.


	Calculer les valeurs numériques à placer dans le registre d’un timer.

Vérifier expérimentalement le rapport cyclique des signaux appliqués aux moteurs. Mettre en œuvre un environnement de développement intégré.



	3) Synthèse
	Identifier le sens de déplacement du robot à partir de l’analyse de chronogrammes.


	Interpréter des chronogrammes. 

Compléter un graphe d’état.


Déroulement de l’étude (pour mémoire)



Document réponse 1 : Identification des solutions constructives
Q1)
Document réponse 2 : Expression de ( =  f (OCR1x)
Q2) ______________________________________________________________________________

Q3) ______________________________________________________________________________

Q4) ______________________________________________________________________________

______________________________________________________________________________

______________________________________________________________________________

Q5) ______________________________________________________________________________

______________________________________________________________________________

______________________________________________________________________________

______________________________________________________________________________

Q6) ______________________________________________________________________________
______________________________________________________________________________

	((%)
	0
	10
	20
	30
	40
	50
	60
	70
	80
	90

	OCR1x
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	


Début de la partie du programme en C correspondant au tableau ci-dessus.
#define 
_0PC
 
________

// 0%  

#define 
_10PC
 
________

// 10%

#define 
_20PC    
________

// 20%

Document réponse 3 : Validation de la commande des moteurs
Q7) 



( : Led éteinte


( : Led éclairée
	Position_Robot
	Leds
	Commande des Moteurs
	Conforme au graphe des transitions

	
	
	CDE_ROUE_G(%)
	CDE_ROUE_D(%)
	

	Centre1
	
	
	
	(
	(
	(
	
	
	
	
	
	Oui (   Non (

	Gauche
	
	
	(
	(
	(
	
	
	
	
	
	
	Oui (   Non (

	Gauche+
	
	(
	(
	(
	
	
	
	
	
	
	
	Oui (   Non (

	Hors_Ligne
	(
	(
	(
	
	
	
	
	
	
	
	
	Oui (   Non (

	Droite
	
	
	
	
	(
	(
	(
	
	
	
	
	Oui (   Non (

	Droite+
	
	
	
	
	
	(
	(
	(
	
	
	
	Oui (   Non (

	Hors_Ligne
	
	
	
	
	
	
	(
	(
	(
	
	
	Oui (   Non (


Document réponse 4 : Synthèse
Q8) Déterminez le rapport cyclique des chronogrammes ci-dessous et indiquez le sens de déplacement du robot (A choisir parmi centre, gauche, droite).
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	(_Roue_G (%)
	(_Roue_D (%)
	(_Roue_G (%)
	(_Roue_D (%)

	
	
	
	

	Sens du déplacement = 


	Sens du déplacement =


Q9)
Document réponse 5 : Pour aller plus loin …

Q10)

	Commande
	CDE_ROUE_G(%)
	CDE_ROUE_D(%)

	CENTRE1
	
	

	CDE_DROITE
	
	

	CDE_DROITE+
	
	

	CDE_DROITE2+
	
	

	CDE_GAUCHE
	
	

	CDE_GAUCHE+
	
	

	CDE_GAUCHE2+
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Nom :				Classe :


Prénom :			Groupe :





Document réponse du TP n°








�


« Mr LineTiny »








Valider expérimentalement la commande des moteurs en fonction de la position du robot par rapport à la ligne.








Calculer les valeurs numériques nécessaires au réglage de la fréquence de rotation des moteurs.





Identifier les solutions constructives.








Optimiser la commande des moteurs  pour diminuer la durée du parcours.





Robot sur la ligne





ALIMENTER








CONVERTIR 





DISTRIBUER 











Chaîne d’énergie





Robot hors ligne





TRANSMETTRE 











Chaîne d’information





ACquérir








TRAITER 











COMMUNIQUER





Energie ?





Energie ?





Energie ?





Energie ?




































































Position robot par rapport à la ligne











Déplacer   le robot sur une ligne





Marche/Arrêt





Info lumineuse « Position par rapport à la ligne »





Commande des moteurs (roue droite, roue gauche)





CDE_ROUE _G =___  


CDE_ROUE _D =___  





CDE_ROUE _G =___ 


CDE_ROUE _D = ___





CDE_ROUE _G =___  


CDE_ROUE _D =___  





CDE_ROUE _G =___  


CDE_ROUE _D =___  





CDE_ROUE _G =___


CDE_ROUE _D =___  





Position_Robot = Gauche





Position = Centre1





Position_Robot = Gauche+





Position_Robot = Gauche





Position_Robot = Droite+





Position_Position = Droite





Position_Robot = Droite





Position = Centre1





Départ





CDE_ROUE_G = 0%


CDE_ROUE_D = 0%





Position_Robot = Centre1 et tempo = 3s





CDE_Gauche





CDE_Gauche_+





CDE_Centre





CDE_Droite





CDE_Droite_+
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